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本研究の目的は､従来の静的状態フィードバックが適用できない非ホロノミ

ック系に対して､遺伝的アルゴリズム (GA)学習によるニューロ制御器を適用

し､設計性能に関する有効性を検証することであった｡本研究により､GA学習

によるニューロ制御器の適用は､制御対象の数学的な構造に依存せず､対象の

数学モデルをそのまま用いて制御器の設計が可能であることを示すことができ

た｡これにより､非ホロノミック系の制御系設計に関しては､従来法ではchained

form という座標変換をしなればならず､これによる制御範囲の制限が存在した

が､本方法により､制御範囲の制限を回避することが可能になった｡本研究で

は､非ホロノミック系の対象として､比較的簡単な二輪車両､四輪車両を用い

た｡もっと高度なクラスの非ホロノミック系に対しても有効であると考えられ

るが､適用限界に関しては今後の研究を得たねばならない｡

おもしろいのは､ニューロ制御器による制御も､chainedformを用いる従来

法の制御も､似たような制御軌跡をたどることである｡ 非ホロノミック系の有

する本質的な制御の困難性を解決するためには､いずれの方法にせよ似たよう

な制御方策になるということであろうか｡

本研究では､非ホロノミック系の対象を扱う前に､準備として､多重 トレー

ラ系の後退制御系を設計し､制御器の有効性を確認したので､それに関する報

告も合わせて行う｡ また､GA学習の方法に関する研究として､GAで探索を行

うニューロ制御器の結合重みの染色体を構造を二重にしたり､実数値 GA を学

習に用いる際の高速化法に関する検討を行うなど､GA探索の改良についても良

好な結果が得られたので､それも報告する｡

本研究では､GA学習を用いたニューロ制御器をさまざまな制御困難な対象へ

適用する方法を検討した｡本研究により､GAは最適解を探索する方法として､

極めて優れた性能を有していることが分かった｡今後は､GAの有する優れた性

能を､多くの工学的諸問題へ適用していく方法を研究する予定である｡
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